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Abstract (Basic) : DE 3301022 A 

The mechanism consists of a pedestal (7) on which a two part upper 
arm mechanism (8) is seated on a pivot axis (9) . On one part (8a) of 
the mechanism, a forked part (8b) is fitted, swivelling around an axis 
(10). Another part (11a) of the forearm mechanism (11) swings around an 
axis (12) between the fork. 

The combined position of the axes is such that the second axis (12) 
is not parallel to the first (9). The wrist mechanism (12,13) carrying 
the spray nozzle assembly (14,15) can reach the inner spaces of the 
body, even when the lids (5,6) are already fitted. 

USE/ADVANTAGE - as robot arm mechanism for spraying car bodies, to 
reach the inner surfaces of the bodies, e.g. boot spaces and engine 
compartments, even when the corresponding lids are already in place and 
lifted- up. 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Manipulator 

Es wird ein Man^pu!ato^besc^^iebe^ mit einem FuS (7) und 
mit eInem unteren Arm (8). der urn eino waagrechte Lager- 
achse (9) drehbar am FuS (7) gohalten ist. Der Arm (8) tragt 
an sefnem dem FuS (7) abgewandten Ende einen oberen Arm 

(11) . Der obere Arm (11) ist urn etna Schwenkachse (12) 
drehbar am Arm (8) gelagart. An selnam f relen Enda tragt der 
Arm (11) uber Verbmdungselemente (12, 13. U), die als 
Handgelenk ausgelegt sind, eine Bearbeitungsvorrichtung. 
beispielsweise eine Farbspritzpistoie. Die Schwenkachse 

(1 2) ist gegenuber der Lagerachse (9) gedreht. Oadurch ist es 
dem Manipulator (1) moglich, mit seiner Bearbeitungsvor- 
richtung auch an jane Stellen zu gelangen. die schwer zu- 
ganglich stnd. Der Manipulator (1) ia&t sich in vorteilhafter 
Weise zum Lackieren von Automobilkarosserien (2) einset- 

■ ren. 
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10 PatentansprUche : 



[1y Manipulator mlt elnem FuA und mlt elnem unteren Arm, 
der urn elne waagrechte Lagerachse drehbar am Pu£ gehal- 
ten ist. und an sexnem dem Fufi abgewandten Ende elnen 
1^ die Bearbeitungsvorrichtung aufwelsenden und um elne 
Schwenkachse drehbaren, oberen Arm trSgt, wobel die 
Schwenkachse in etwa senkrecht zur LSngsachse des 
unteren Armes verlauft, dadurch gekennzeichnet , dafi die 
Schwenkachse (12) gegeniiber der Lagerachse (9) gedreht 
20 ist. 

2. Manipulator nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
dafi die Schwenkachse (12) um einen vorgegebenen Winkel 
zur Lagerachse einstellbar ist. 
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3, Manipulator nach Anspruch 1 oder 2^ dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der untere Arm (8) aus zwei Teilarmen 
(8a, b) gebildet ist, die um die Uangsachse (10) des 
unteren Armes (8) stufenlos gegeneinander verdrehbar 
sind. 
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10 Manipulator 

Die Erfindung bezieht sich auf einen Manipulator, wie er 
im Oberbegriff des Hauptanspruchs beschrieben 1st. 

15 solche Manipulatoren, die in der Regel programmierbar 
sind, werden zunehraend in der industriellen Produktion 
eingeaetzt. So zeigt die Zeitschrift VDI-Z Nr. 14 aus dem 
Jahre 198O auf Seite 578 in Bild 2 einen Manipulator fQr 
das Beschlchten von WerkstUcken. Durch seinen Aufbau kann 

20 der gezeigte Manipulator seinen oberen Arm, der hler elne 
Parbspritzpistole trSgt, nur in vertikalen Ebenen schwen- 
ken* In manchen Fallen, belspielsweise beim Lackleren von 
Automobilkarosserien und hier insbesondere derKoffer- und 
MotorrSume sowie der TUrausschnitte konnen solche Manlpu- 
latoren nur bedlngt eingesetzt werden* Das gilt vor allem 
dann, wenn die entsprechenden Klappen (Kof ferraumdeckel, 
Motorhaube und TUren) schon vor dem Lackieren an der 
Karosserie montiert sind. Die Klappen lassen sich nur bis 
zu einem gewissen Winkel Offnen. Sie werden dadurch fiir 

30 

den Manipulator rait seinem lediglich senkrecht verschwenk- 
baren Arm zum Hindernis und es gibt Punkte in den entspre- 
chenden HohlrMumen und TQrausschnitten , die er mit seiner 
Parbspritzpistole schwer Oder Uberhaupt nicht erre,ichen 
kann, 

35 
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1 Aufgabe der Erflndung ist es, einen Manipulator der gat- 
tungsgemSfien Art so zu verbessern, dafi er mUhelos auch 
dlese Punktd errelcht. 

5 Die Aufgabe wird erfindungsgemSfi dadurch geiest -i daB die 
Schwenkachse des oberen Armes gegenUber der Lagerachse des 
unteren Armes gedreht ist. 

Durch diese MaBnahme ISfit sieh der obere Arm aus der 
10 senkrechten Schwenkebene in eine schrSge Ebene neigen. Bei 
Arbeiten im Koffer- oder Motorraum ist es dabei vorteil- 
haft, wenn die Schwenkebene etwa parallel zur geSffneten 
Klappe verlSuft. Der Manipulator kann dadurch mit seinem 
oberen Arm parallel versetzt unterhalb der Haube ungehin- 
15 dert in den entsprechenden Hohlraum einfahren und die 
Bearbeitungsvorrichtung auf jeden gewUnschten Punkt aus- 
richten. Unter Umstanden ist es notwendig, die Schwenkebe- 
ne etwas flacher zu wShlen als die durch die geSffnete 
Klappe beschriebene Ebene. Als unterste Grenze hierfUr hat 
20 sich am zweckmMfiigsten die Winkelhalbierende zwischen der 
geCffneten Klappe und dem entsprechenden Karoisserieaus- 
schnitt gezeigt. Weiter ist es vorteilhaft, wenn bei 
diesen Arbeiten die Schwenkachse etwa senkrecht zur Lager- 
achse steht. 

26 

Arbeiten im Bereich der TQrausschnitte konnten auch von 
einem Manipulator nach dem Stand der Technik ausgefUhrt 
werden. Da jedoch bei vielen Karosserien die TUren in 
ihrem oberen Bereich sich nach innen neigen, steht die 
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Oberkante der Tttr dem ^f^^^^^^ox^ im Weg. Beim erfindungs- 



, .«^jrf lir schon 

gemasen Manipulator genugt^eine kleine Drehung der Schwenk- 
achse gegenUber der Lagerachse. Je nach Fahrzeugtyp kann 
ein verschieden groBer Verdrehwinkel notwendig werden, und 
es ist daher vorteilhaft, wenn sich die Schwenkachse 
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gegenUber der Lagerachse stufenlos verdrehen ISBt. 
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1 Einen einfachen Aufbau erhSlt der erfindungagemaSe Manipu- 
lator dadurch, daJJ sein unterer Arm aus zwei Teilarmen 
gebildet ist, die urn seine LSngaachse gegeneinander ver- 
drehbar sind. 

^ Wie oben bereits erwahnt. ist bei der Bearbeitung in Kof- 
fer- und MotorrSumen eine Verdrehung der Schwenkachse um 
900 vorteilhaft, wobei die Schwenkebene im wesentlichen 
(lurch den Of fnungswinkel der Klappen bestimmt ist. Soli 
10 der Manipulator nur fUr Arbeiten in diesen Bereichen vor- 
gesehen sein, genttgt es, den unteren Arm so auszulegen, 
dafi die Schwenk- und Lagerachse senkrecht zueinander ge- 
dreht sind. Eine Verstellm5glichkeit des Onterarms um 
seine LMngsaehse ist dann entweder Uberhaupt nicht notwen- 
15 dig. Oder aber die 9 -Verdrehung lafit sich durch entspre- 
ohende Arretierungsmittel fest einstellen . AuBerdem 
kSnnen in diesen FSllen am FuB des Manipulators Moglioh- 
keiten, beispielsweise AnschlSge und Verstelleinrichtungen 
vorgesehen sein fUr eine definierte und feste Neigung des 
20 Unterarms gegentiber dem Fufi. 

Ein Manipulator der erfindungsgemSBen Art ISBt sich in 
vorteilhafter Weise ftlr das Lackieren von Automobilkaros- 
serien verwenden. Er ist aber auf diesen Bereich nicht 

25 beschrfinkt. Sein oberer Arm IfiBt sich statt der Farbapritz- 
piatole auch beispielsweise mit einer Schweifizange oder 
einer anderen Bearbeitungsvorrichtung bestQeken. Ganz 
allgemein ISBt sich der Manipulator Uberall dort einset- 
zen. wo durch hindernde WerkstUckteile ein schrSger Zugang 

30 notwendlg wird. 

Nachfolgend ist ein bevorzugtes AusfUhrungsbeispiel eines 
erfindungsgemSBen Manipulators beschrieben und in der 
dazugehdrigen Zeichnung dargestellt. 

35 

Die zeichnung zeigt in ihrer einzigen Figur einen Manipu- 
lator 1 fUr das Lackieren einer Automobilkarosserie 2. Die 
Karosserie 2 steht auf einem Fdrderband 3 oder Shnlichem 
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1 und kann dadurch am Manipulator 1 vorbeibewegt werden. Der 
Manipulator 1 selbat kann in Richtung des Doppelpfeiles ^ 
an der L^ngsseite der Karosserie 2 entlangfahren* Deswei- 
. teren sind an der Karosserie 2 bereits die Klappen 5 und 6 
5 des Koffer- bzw, Motorraumes montiert und wShrend des 
Lackierens aufgestellt. 

Die vorliegende Zeichnung zeigt den Manipulator 1, der 
frei programmierbar sein soil, nur schematisch und mit den 
10 far das VerstSndnis der Erfindung erforderlichen Teilen. 
Er weist eine Fufi 7 auf , an dem eln unterer /Irin 8 drehbar 
gelagert ist. Die Lagerachse, die in der Zeichnung die 
Bezugsziffer 9 trftgt, veriauft waagrecht, also parallel 
zum Boden, auf dem der Manipulator 1 steht. Als Alternati- 
15 Ye Oder zusStzlich zu seiner M8glichkeit, in Richtung des 
Doppelpfeiles U verfahrbar zu sein, konnte der Manipulator 
1 ahnlich dem nach dem Stande der Technik einen Sockel 
aufweisen, in dem der FuB 7 drehbar gehalten ist. Er raufi 
demnach nicht so ausgerichtet sein, dafl die Lagerachse 9 
senkrecht zur LSngsausdehnung der Karosserie 2 steht. 

Der untere Arm 8 besteht aus zwei Teilarmen 8a, b, die 
gegeneinander urn die LMngsachse des Arroes 8 stufenlos 
verdrehbar sind. Die LSngsaohse trSgt die Bezugsziffer 10. 

An seinem dem Fufi abgewandten Ende und damit an seinem 
Teilarm 8b trSgt der untere Arm 8 drehbar einen oberen Arm 
11. Dieser Arm 11 wiederum teilt sich Uber ein Drehgelenk 
in zwei Teilarrae 11a, b auf. Durch seine drehbare Anlen- 
kung kann der obere Arm 11 in einer Ebene verschwenken, 
die durch die LSngsachse 10 des unteren Armes 8 geht. Die 
Schwenkachse ist mit 12 bezeichnet und.verlSuft etwa .senk- 
recht zur Langsachse 10. Die Langsachse 10 wiederum steht 
etwas senkrecht auf der Lagerachse 9. 

35 
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1 An seinem ft-eien Ende, am Teilarm lib trSgt der obere Arm 
11 verdrehbar weitere Verbindungaelemente 12, 13, 14- Am 
Ende dea Verbindungselementes U ist eine SpritzdUse 15 
vorgesehen. Die Verbindungselemente 12, 13 und 14 bllden 

5 Bin Handgelenk nach mit drei Freiheitsgraden. 

Bei einem Manipulator nach dem Stand der Technik verlaufen 
bei jeder Einstellung die Lagerachse 9 und die Schwenkach- 
se 12 parallel zuelnander. Der obere Arm 11 kann daher nur 
10 in vertikalen Ebenen schwenken. Andererseits lassen aich 
die Klappen 5, 6 konstruktionsbedingt nur bis zu einem • 
bestiramten Winkel offnen. Der herkSmraliche Manipulator 
kann demnach die Punkte in der Umgebung der Klappenanlen- 
kung an der Karosserie und dahinterliegende Bereiche nur 
15 schwer oder Uberhaupt nicht erreichen. Beim erfindungege- 
mauen Manipulator 1 ist jedoch die Schwenkachse 12 gegen- 
• aber der Lagerachse 9 gedreht. Dadurch kann der obere Arm 
11 auch in Ebenen schwenken, die aus der Vertikalen ge- 
neigt sind. FUr das Lackieren des Kofferrauraes und auch 
20 des Motorraumes liegt diese Verdrehung am zweckmafiigsten 
bei 9.0». Durch Drehen des unteren Armes 8 um seiner Lager- 
achse 9 ISBt sich dann. die in Bezug auf die geSffnete 
Klappe erforderliche Schwenkebene einatellen. Die in der 
Zeichnung dargestellte Verdrehung der beiden Achsen um 
2^ weniger als 90« dient lediglich dazu, den Aufbau des 

Manipulators zu verdeutlichen. Eine solche Stellung wUrde 
der Manipulator beispielsweise beim Lackieren von TUraus- 
schnitten einnehmen, wenn die TUren in ihrem oberen Be- 
reich eingezogen sind. 

. 30 
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